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Abstract of DE1 01 14504 

A method for transmitting data from at least one 
sensor (6-8) to a control appliance (1), in which 
for each sensor a respective line, especially a 
two-wire line (5), is used for the transmission of 
data. The sensor (6-8) receives electrical power 
for its drive from the control unit (1) via the 
respective line (5). The sensor (6-8) transmits a 
status identification and sensor values as data to 
the control unit (1). Independent claims are given 
for the following: (A) A device used for carrying 
out data transmission method. (B) A sensor used 
in a device used for carrying out the data 
transmission method. 
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(§) Verfahren zur Ubertragung von Daten von wenigstens einem Sensor zu einem Steuergerat 
@ Es wird ein Verfahren zur Ubertragung von Daten von 

wenigstens einem Sensor zu einem Steuergerat uber eine 

jeweilige Zweidrahtleitung vorgeschlagen, das dazu 

dient, beliebige Sensoren bei dem Steuergerat zu identi- 

fizieren und mehrere logische Kanale uber die jeweilige 

Zweidrahtleitung zu realisieren. Der wenigstens eine Sen- 
sor erhalt von dem Steuergerat uber die Zweidrahtleitung 

die notwendige elektrische Energie und ubertragt dafur 

sensorspezifische Daten. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

[0001] Die Erfindung geht aus von einem Verfahren zur 
Ubertragung von Daten von wenigstens einem Sensor zu ei- 
nem Steuergerat nach der Gattung des unabhangigen Patent- 
anspruchs. 

[0002] Es ist bereits aus dem Artikel D. Ullmann und an- 
dere: 

"Side Airbag Sensor in Silicon Micromachining" SAE Tech- 
nical Paper, Marz 1999-bekannt, von ausgelagerten Senso- 
ren in einem Kraftfahrzeug Daten Uber eine ZweidrahUei- 
tung zu einem Steuergerat zu iibertragen. Dies ist insbeson- 
dere fur Riickhaltesysteme von Interesse. Dabei werden die 
Signale iiber eine Stromamplitudenmodulation erzeugt. Von 
dem Steuergerat werden die einzelnen Sensoren iiber diese 
Zweidrahtleitung auch mit elektrischer Energie durch einen 
Gleichstrom versorgt. Es liegt damit eine Powerline-Daten- 
iibertragung vor. Fiir die Dateniibertragung wird ein 11 -Bit 
Rahmen verwendet, wobei 2 Startbits, 8 Datenbits und 1 Pa- 
rity-Bit vorgesehen sind. Fiir die Ubertragung wird eine 
Manchester-Codierung verwendet. 

Vorteile der Erfindung 

[0003] Das erfindungsgemaBe Verfahren zur Ubertragung 
von Daten von wenigstens einem Sensor zu einem Steuerge- 
rat mit den Merkmalen des unabhangigen Patentanspruchs 
hat dem gegeniiber den Vorteil, daB nun unterschiedliche 
Sensoren im Kraftfahrzeug, beispielsweise Beschleunigung, 
Druck, T^enkwinkel, Olgiite und chemische Sensoren mit 
dem Steuergerat verbindbar sind. Dariiber hinaus ist es von 
Vorteil, daB die Signale eines Sensors, der auch ein Sensor- 
cluster sein kann, mehrere logische Kanale verwendet, die 
beispielsweise durchs Zeitmultiplex realisiert sind. Damit 
ergibt sich ein Aufwands- und Kostenvorteil gegeniiber 
Bussystemen. Dariiber hinaus werden zuverlassige und si- 
chere Ubertragungen von Informadonen wie dem Sensor- 
typ, dem Hersteller, MeBbereiche, Fertigungsdaten und Se- 
riennummer ermoglicht. 

[0004] Durch die in den abhangigen Anspriichen aufge- 
fuhrten MaBnahmen und Weiterbildungen sind vorteilhafte 
Verbesserungen des im unabhangigen Anspruch angegebe- 
nen Verfahrens zur Ubertragung von Daten von wenigstens 
cincm Sensor zu cincm Steuergerat moglich. 
[0005] Besonders vorteilhaft ist, daB das Steuergerat vor 
der Sensoridentifikation die Zweidrahtleitung oder die Ener- 
gieaufnahme des wenigstens einen Sensors uberpriift. Damit 
wird gewahrleistet, daB die Ubertragung, bzw. die Funktion 
des Sensors fehlerfrei ist. Bei einem Fehler kann die Uber- 
tragung abgebrochen werden, um das Steuergerat nicht mit 
fehlerhaflen Daten zu belaslen. 

[0006] Weiterhin ist es von Vorteil, daB als die Sensori- 
denufikationsdaten, das verwendete Ubertragungsprotokoll, 
der Sensorhersteller, der Sensortyp und Sensorherstellungs- 
daten des wenigstens einen Sensors iibertragen werden. Da- 
mit ist eine eindeutige Identifikation des Sensors moglich 
und das Steuergerat kann bei der Verarbeitung der Sensorda- 
ten darauf Rucksicht nehmen, indem beispielsweise fiir die- 
sen Sensor vorhandene AlgoriUimen verwendet werden. Als 
Sensorherstellungsdaten konnen das Herstellungsdatum, die 
Chargennummer, eine Seriennummer und Priifergebnisse 
verwendet werden. 

[0007] Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB die Sensori- 
dentifikation Datenworte aufweist, denen jeweils ein Identi- 
fikationscode vorangestellt wird. Damit wird die Integritat 
der ubertragenen Information im jeweiligen Datenwort gesi- 
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chert. 

[0008] Weiterhin ist es von Vorteil, daB die Datenworte 
mit den zugehorigen Idenufikationscodes zu einem Identifi- 
kationsblock zusammengefaBt werden und daB der Identifi- 
5 kationsblock fiir eine vorgegebene Anzahl wiederholt wird. 
Damit wird sichergestellt, daB diese Sensoridentifikation 
mit hoher Wahrscheinlichkeit vom Steuergerat empfangen 
und verarbeitet wird. 

[0009] Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB die Flexibili- 
10 tat des erfindungsgemaBen Verfahrens es ermoglicht, die 
Sensorenwerte in unterschiedlichen Auftosungen, Ubertra- 
gungsraten und logischen Kanalen zu ubertragen. Dies er- 
moglicht eine flexible Handhabung der Ubertragung und sie 
kann je nach Bedarf angepaBt werden. Die logischen Kanale 
is konne vorteilhafterweise durch einen Zeitmultiplex reali- 
siert werden. 

[0010] Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB in den ei- 
gentlichen Nutzdaten die beiden hochstwertigen Bits dazu 
verwendet werden konnen, die Sensorenwerte zu idendfizie- 
20 ren. 

[0011] SchlieBlich ist es auch von Vorteil, daB eine Vor- 
richtung zur Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens vorliegt, wobei das Steuergerat einen Empfangsbau- 
stein aufweist, um die Daten der einzelnen Sensoren iiber 
25 die jeweiligen Zweidrahtleitungen zu empfangen, und die 
Sensoren jeweils einen Senderbaustein aufweisen, der die 
Ubertragung uber die Zweidrahtleitungen ermoglicht. Weist 
ein Sensor mehr als ein Sensierungskonzept auf, handelt es 
sich dabei also um ein Sensorencluster, dann werden die un- 
30 terschiedlichen Sensorendaten uber verschiedene logischen 
Kanalen zu dem Steuergerat ubertragen. Dies kann bei- 
spielsweise durch ein Zeitmultiplex realisiert werden, es ist 
jedoch auch ein Frequenzmultiplex moglich. 

35 Zeichnung 

[0012] AusfUhrungsbeispiele der Erfindung sind in der 
Zeichnung dargestellt und werden in der nachfolgenden Be- 
schreibung naher erlautert. Es zeigt: 
40 [0013] Fig. 1 ein Blockschaltbild der erfindungsgemaBen 
Vorrichtung, 

[0014] Fig. 2 eine Darstellung des erfindungsgemaBen 
Verfahrens, 

[0015] Fig. 3 ein Beispiel fiir Sensoridentifikationsdaten, 
45 [0016] Fig. 4 Alternatives um Nutzdaten zu Ubertragen, 
[0017] Fig. 5 ein Nutzdatonrahmcn, 

[0018] Fig. 6 die Codierung der Nutzdaten und Statusmel- 
dungen und 

[0019] Fig. 7 die Bitubertragung im Manchester Code. 

so 

Beschreibung 

[0020] Fur Airbag- Satellitensensoren wird eine unidirek- 
tionale Zweidrahtstromschnittstelle eingesetzt, um Daten 
55 von den Airbag-Satellitensensoren zu einem Steuergerat zu 
ubertragen. Verschiedene Firmen verwenden solch eine 
Schnittstelle. Um diese Schnittstelle flexibler zu gestalten 
und eine eindeutige Identifizierung von Sensoren zu ermog- 
lichen, wird erfindungsgemaB das Verfahren zur Ubertra- 
60 gung von Daten von wenigstens einem Sensor zu einem 
Steuergerat dahingehend erweitert, daB der wenigstens eine 
Sensor nach Erhalt der elektrischen Energie von dem Steu- 
ergerat eine Sensoridentifikation zu dem Steuergerat iiber- 
tragt. Damit wird eine eindeutige Identifikation des jeweili- 
65 gen Sensors moglich, so daB das Steuergerat dann gemaB 
diesem Sensor die Sensorendaten verarbeiten kann. Ein 
Steuergerat kann daher Algorithmen zur Verarbeitung von 
unterschiedlichen Sensoren aufweisen. GemaB der Sensori- 
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dentifikation wind dann nur der entsprechende Algorithmus 
verwendet, um die Sensorenwerte von dem jeweiligen Sen- 
sor zu verarbeiten. 

[0021] Diese Sensoridendfikation wird zusatzlich dadurch 
gesichert, da8 den jeweiligen Datenworten Identifikation- 5 
scodes vorangestellt werden. Durch eine Wiederholung der 
Sensoridentifikation wird die Wahrscheinlichkeit erhoht, 
daB das Steuergerat die Sensoridentifikation korrekt erhalt. 
Fiir die Nutzdaten ist es nun moglich, in verschiedenen logi- 
schen Kanalen iiber eine Zweidrahtleitung, beispielsweise 10 
im Zeitmultiplex ubertragen zu werden, und es ist weiterhin 
moglich eine unterschiedliche Ubertragungsrate sowie Auf- 
lbsung fur die Sensorenwerte zu verwenden. Dies wird dann 
in der Sensoridentifikation signalisiert, um die korrekte Ver- 
arbeitung zu gewahrleisten. is 
[0022] Fig. 1 zeigt als Blockschaltbild die erfindungsge- 
maBe Vorrichtung. Ein Steuergerat 1 ist jeweils iiber Zwei- 
drahtleitungen 5 mit Sensoren 6 und 7 verbunden. Hier sind 
nun zwei Satellitensensoren dargestellt, es konnen jedoch 
auch mehr Sensoren iiber jeweilige, diesen Sensoren zuge- 20 
ordneten Zweidrahdeitungen an das Steuergerat 1 ange- 
schlossen sein. Die Sensoren 6 und 7 sind hier als Satelliten- 
sensoren oder als Sensorencluster bezeichnet. Sensorenclu- 
ster weisen mehr als ein Sensierungskonzept auf, hier durch 
einen Sensor 13 und 14 dargestellt. 25 
[0023] Da ein Satellitensensor 6 bzw. 7 iiber die Zwei- 
drahdeitungen 5 mit elektrischer Energie durch einen 
Uleichstrom von dem Steuergerat 1 versorgt wird, wird der 
Satellitensensor 6 bzw. 7 sofort nach Erhalt der elektrischen 
Energie und gegebenenfalls einer Uberpriifung der Zwei- 30 
drahdeitungen bzw. der Energieaufnahme mit dem Senden 
von Daten beginnen. Dazu weist der Satellitensensor 6 ein 
Interface 9 als Senderbaustein auf, der zur Ubertragung der 
Daten iiber die Zweidrahtleitung 5 dient. Der Satellitensen- 
sor 6 und 7 weist weiterhin einen Spannungsregler fur die 35 
interne Verarbeitung, eine Logik zur Steuerung des Ablaufs 
im Satellitensensor 6, eine Signalauswertung zur Verarbei- 
tung der Sensorendaten und die Sensoren 13 und 14 auf, die 
die eigentlichen Sensordaten liefem. 

[0024] Als Sensorentypen konnen hier Beschleunigungs- 40 
sensoren, Lenkwinkelsensoren, Drucksensoren, Olgutesen- 
soren und chemische Sensoren eingesetzt werden. Es sind 
auch noch andere Sensortypen moglich. Damit liegen ver- 
schiedene Sensierungskonzepte vor, die dann, da sie perma- 
nent Sensierungsdaten liefem, iiber logische KanSle iiber die 45 
Zweidrahtleitung 5 zum Steuergerat 1 ubertragen werden. 
[0025] Das Steuergerat 1 weist zum Empfang der Daten 
der einzelnen Sensoren 6 und 7 einen Erapfangsbaustein 3 
auf, der hier als Empfanger-ASIC bezeichnet wird. Dieser 
Empfangerbaustein 3 ist iiber eine sogenannte SPI-(Serial 50 
Peripherial Interface) Leitung 4 mit einem Microcontroller 2 
des Steuergerats 1 verbunden. Die SPI-Leitung 4 besteht aus 
fiinf parallelen Leitungen, die ein Ubertragen von und zu 
dem Mikrocontroller 2 ermoglichen. Der Mikrocontroller 2 
verarbeitet dann die Sensorendaten, die iiber den Empfangs- S5 
baustein 3 von den Sensoren 6 und 7 empfangen wurden, in 
einem Algorithmus und hier insbesondere in einem Auslo- 
sealgorithmus fiir Riickhaltesysteme. Daher sind die Senso- 
ren 13 und 14 Aufprallsensoren, beispielsweise Beschleuni- 
gungs- oder Drucksensoren . 60 
[0026] Das Steuergerat 1 ist, wie hier nicht dargestellt, mit 
einem Riickhaltesystem verbunden. In einem Auslosefall 
wird das Steuergerat 1 das Riickhaltesystem auslosen, um 
Fahrzeuginsassen zu schiitzen. 

[0027] ErfindungsgemaB wird nun bei der Ubertragung 65 
der Daten von den Sensoren 6 und 7 zu dem Steuergerat 1 
ein Verfahren eingesetzt, daB die Kompatibilitat unter- 
schiedlicher Sensoren mit dem Steuergerat 1 ermoglicht. 



Daruber hinaus wird die Sicherheit erhoht. Dadurch ist es 
moglich, daB unterschiedliche Sensoren von unterschiedli- 
chen Herstellem an das Steuergerat 1 angeschlossen werden 
konnen. Dies ermoglicht dann, daB entsprechende Algorith- 
men im Steuerprogramm des Mikrokontrollers 2 in Abhan- 
gigkeit von dem jeweiligen Sensor aufgerufen werden, um 
die Sensorendaten optimal zu verarbeiten. 
[0028] Fig. 2 zeigt nun den erfindungsgemaBen Ablauf. 
Zunachst erhalt der Sensor 6 bzw. 7 seine elektrische Ener- 
gie iiber die Leitung 5. Dies tritt beim Zeitpunkt T = 0 ein. 
[0029] In der Initialisationphase I werden noch keine Da- 
ten von den Sensoren 6 und 7 zu dem Steuergerat 1 ubertra- 
gen. Hier uberpriift das Steuergerat 1 die Energieaufnahme 
der einzelnen Sensoren 6 und 7 und ob die Leitungen 5 zur 
Ubertragung von Daten geeignet sind. Die Energieauf- 
nahme ist wichtig, um festzustellen, ob der jeweilige Sensor 
6 bzw. 7 korrekt funktioniert. 

[0030] In der Initialisationphase II ubertragen nun die 
Sensoren 6 und 7 gleichzeitig, aber auf getrennten Leitun- 
gen 5 ihre jeweilige Sensoridentifikation. Die Sensoridend- 
fikation weist, wie in Fig. 2 gezeigt, einen Idendfikadons- 
block auf, der aus Datenworten DO bis Dn, sowie Idendfika- 
tionscodes IDO bis IDn besteht. Die Idendfikadonscodes 
werden zur Datenintegritat verwendet In den einzelnen Da- 
tenworten DO bis Dn stehen die Sensoridentifikadonsdaten. 
Der Idendfikadonsblock wird wie in Fig. 2 dargestellt, 32- 
mal wiederholt. 

10031] Fig. 3 zeigt beispielhaft, welche Daten in den Da- 
tenworten DO bis Dn ubertragen werden konnen. Im Feld 1 
mit der Datenwortlange 1 ist die Informadon Ubertragungs- 
format abgelegt. D. h., hier wird das Protokoll, die Lange 
des Tdentifikationsblocks und die Identifikation bzw. Nutz- 
datenformate ubertragen. Im Feld 2 wiederum mit der Lange 
von einem Datenwort wird die Herstelleridendfikadon also 
der Sensor- bzw. Chiphersteller codiert. Im Feld 3 wird wie- 
derum mit der Lange eines Datenworts die Sensorfamilie 
genannt. Das ist dann die Sensorart, handelt es sich also um 
einen Beschleunigungssensor, einen Drucksensor oder ei- 
nen Lenkwinkelsensor. 

[0032] Im Feld 4 mit einer vorgegebenen Anzahl von Da- 
tenworten wird die Sensoridendfikadon an sich ubertragen. 
Dies bedeutet, den Sensortyp, also den MeBbereich, die Sen- 
sierungsachse und andere, die Messung betreffende Daten. 
Im Feld 5 mit einer vorgegebenen Anzahl von Datenworten 
wird der Sensorstatus Ubertragen. Dies bedeutet, wie weit 
der Fcrtigungsfortschritt ist und licgt cine Gut- bzw. 
Schlechtkennzeichnung vor. Im Feld 6 schlieBlich wird mit 
einer besdmmten Anzahl von Datenworten die Sensorinfor- 
mation ubertragen, das ist das Herstellungsdatum, die Char- 
gennummer oder eine Seriennummer. Weitere Informado- 
nen sind hier codierbar. Auch die Reihenfolge und die 
Lange der Informadonen kann entsprechend den Vorgaben 
geiinderl werden. 

[0033] In Fig. 2 wird in der Inidalisadonphase Ul ubertra- 
gen, wie der Statuscode des Sensors 6 bzw. 7 ist, funktio- 
niert also der Sensor oder nicht. In der Run- Mode- Phase IV 
werden dann die eigentlichen Sensorendaten, die mit den 
Sensierungskonzepten 13 bzw. 14 gewonnen werden, uber- 
tragen. 

[0034] ErfindungsgemaB sind hier nun verschiedene Mog- 
lichkeiten der Ubertragung gegeben. Fig. 4 zeigt solche Al- 
ternatives Bie dem Typ Al wird nur ein Kanal verwendet 
und eine Auflosung von 10 Bit, so daB eine Datenrate von 
1 kHz zur Verfiigung steht. Dies ermoglicht eine hohe Da- 
tenrate, beispielsweise fur periphere Beschleunigungssenso- 
ren (PAS 4) oder auch fur Drucksatellitensensor. Der Typ 
Bl verwendet ebenfalls nur einen Kanal, aber eine hohere 
Auflosung von 12 bis 16 Bit fur die Nutzdaten, so daB nur 
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eine Datenrate von 2 kHz zur Verfiigung steht. Die kann fur 
Sensoren, die eine hone Aufiosung benotigen, eingesetzt 
werden, also fiir einen Neigungssensor oder einen Wegsen- 
sor. 

[0035] Bei dem Typ A2 werden nun zwei Kanale im Zeit- 5 
multiplex verwendet, so daB nur eine Aufiosung von 8 Bits 
und eine Datenrate von 2 kHz moglich ist. Dies ermoglicht 
dann die Zweikanalubertragung, also wie in unserem Falle 
fur die Sensoren 12 und 14 iiber eine Zweidrahtleitung 5. 
[0036] Der Typ B2 verwendet ebenfalls zwei Kanale mit 10 
einer hohen Aufiosung von 12 bis 16 Bit, dafiir ist jedoch 
nur eine Datenrate von 1 kHz moglich. Damit wird also eine 
Zweikanalubertragung mit hoher Aufiosung ermoglicht, 
beispielsweise wenn ein Drehratensensor und ein Sensor fur 
niedrige Beschleunigung in einem Sensorcluster kombiniert 15 
wird. 

[0037] Bei dem Typ A4 werden 4 Kanale verwendet mit 
einer jeweiligen Aufiosung von 8 Bit und einer Datenrate 
von 1 kHz, so daB sich eine Vierkanaliibertragung ergibt, 
beispielsweise fiir einen Sensorencluster zur Messung von 20 
Temperatur, Feuchte und Druck. 

[0038] Fig. 5 zeigt ein Beispiel eines Nutzdatenrahmens. 
Der Rahmen ist 13 Bit lang und beginnt mit zwei Startbits 
S 1 und S2. Dann folgen 10 Bit Nutzdaten, wobei die hochst- 
wertigen Bits die Art der Nutzdaten identifizieren. Abge- 25 
schlossen wird der Rahmen durch ein Paritybit. Die Lange 
des Rahmens ist hier mit 104 Mikrosekunden gewahlt. Der 
Datendurchsatz wird durch die Wiederholrate '1'rep be- 
stimmt. 

[0039] Fig. 6 zeigt ein Beispiel, wie mit den vorhandenen 30 
8 Bits die Nutzdaten und Statusmeldungen, wozu auch die 
Identifikanonsdaten gehoren, mit den verfiigharen Codie- 
rungen codiert werden. Der groBte Wertebereich von +/- 
480 wird fur die Codierung der Nutzdaten verwendet, wah- 
rend die verbleibenden Codiermoglichkeiten bis +/-512 de- 35 
zimal fQr die Statusmeldungen eingesetzt werden. 
[0040] Die Daten werden hier im Manchestercode Uber- 
tragen, wie es in Fig. 7 dargestellt ist. Die Manchestercodie- 
rung zeichnet sich dadurch aus, daB fur die Bitdetektion ein 
Flankenwechsel detektiert wird, in der zeitlichen Mitte des 40 
jeweiligen Bits. Eine logische 0 wird hier durch eine aufstei- 
gende Flanke von einem niedrigen Pegel zu einem hohen 
Pegel charakterisiert, wahrend eine logische 1 durch eine 
fallende Flanke von einem hohen Pegel zu einem niedrigen 
Pegel gekennzeichnet ist. 45 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Ubertragung von Daten von wenig- 
stens einem Sensor (6, 7, 8) zu einem Steuergerat (1), 50 
wobei fiir jeden Sensor (6, 7, 8) eine jeweilige Leitung, 
insbesondere Zweidrahtleitung (5), fur die Ubertra- 
gung der Daten eingesetzt wird, wobei der wenigslens 
eine Sensor (6, 7, 8) die fur seinen Betrieb notwendige 
elektrische Energie von dem Steuergerat (1) iiber die 55 
jeweilige Leitung (5) erhalt, dadurch gekennzeichnet, 
daB der wenigstens eine Sensor (6, 7, 8) nach Erhalt der 
elektrischen Energie eine Sensoridentifikation, eine 
Statusidentifikation und Sensoren werte als Daten an 
das Steuergerat (1) iibertragt. 60 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass das Steuergerat (1) vor der Sensoridenufika- 
tion die Leitung (5) und/oder die Energieaufnahme des 
wenigstens einen Sensors (6, 7, 8) iiberpruft. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 65 
zeichnet, daB als die Sensoridentifikation das verwen- 
dete Ubertragungsprotokoll, der Sensortyp und Sensor- 
herstellungsdaten des wenigstens einen Sensors (6, 7, 



8) ubertragen werden. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB als die Sensoridentifikation Datenworte 
(DO bis Dn) ubertragen werden, denen jeweils ein Iden- 
tifikationscode (ID0 . . . TDn) vorangestellt wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Datenworte (DO . . . Dn) mit den zugehori- 
gen Identifikationscodes (TD0 . . . IDn) zu einem Iden- 
tifikationsblock (ID-Block) zusammengefaBt werden 
und daB der Identifikationsblock (ID-Block) fur eine 
vorgegebenen Anzahl wiederholt zu dem Steuergerat 
(1) ubertragen wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensorenwerte in 
einer fiir den jeweiligen Sensor vorgegebenen Aufio- 
sung ubertragen werden. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensorenwerte 
des wenigstens einen Sensors (6, 7, 8) im Zeitmultiplex 
iibertragen werden, so daB wenigsten zwei logische 
Kanale zur Ubertragung der Sensorenwerte zur Verfii- 
gung stehen. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensorenwerte 
Felder aufweisen, die eine Idendfizierung der Senso- 
renwerte ermoglichen. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB die hochstwertigen Bits der Sensoren als die 
Felder zur Identifikation der Sensorenwerte verwendet 
werden. 

10. Vorrichtung zur Durchfuhrung des \ferfahrens 
nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung ein Steuergerat (1) und 
wenigstens einen Sensor (6, 7, 8) aufweist, der mit dem 
Steuergerat (1) iiber eine dem Sensor (6, 7, 8) zugeord- 
nete Leitungen (5) verbindbar ist, wobei das Steuerge- 
rat (1) einen Empfangerbaustein (3) fiir den Empfang 
der Daten von dem wenigstens einem Sensor (6, 7, 8) 
oder wenigstens einen der Sensor einen Senderbaustein 
(9) fur das iibertragen der Daten zu dem Steuergerat 
(1) aufweist. 

11. Sensor nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Sensor (6, 7, 8) mehr als ein Sensierungs- 
konzept (13, 14) aufweist, wobei in jedem Sensie- 
rungskonzept (13, 14) ein logischer Kanal zur Ubertra- 
gung an das Steuergerat zugcordnct wird. 
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